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FremQanasmade oa aoparat til processerina af fileter. Modtaget 



Opfindelsen angar en fremgangsmdde til processering sdsom udskaering, 
sortering og emballering af fileter sdsom laksefileter. 

5 

Desuden angdr opfindelsen et apparatur tii processering sdsom udskaering. 
sortering og emballering af fileter sdsom laksefileter. 

Der kendes fremgangsmdder og apparater, som anvendes til at opskaere, 
10 sortere og emballere fileter fra eksempelvis laks. hvor de afskSme filetski- 
ver automatisk vejes men manuelt placeres pa en emballagebakke. Efter 
placering af fitetskiverne pd emballagebakken forsynes denne ofte med en 
gennemsigtig indpakning, sa filetsklverne prsesenteres for forbrugeren pa 
en made, som blandt andet har til formal at fremme forbrugerens 
15 kobsbeslutning. 

Det har imidlertid vist sig, at der er nogle uiemper ved den kendte teknik. Et 
af disse problemer skyldes den udstrakte brug af manuel arbejdskraft, som 
betyder, at produktionsomkostningeme belastes af relativt store l0nudgifter. 

20 

Det manueile arbejde som krseves af den kendte teknik er i evrigt et ensl- 
digt gentaget arbejde som arbejdsmiljomaessigt er opslMende og i stadlgt 
flere lande S0ge8 begraenset via iovgivning. 

25 Et andet problem ved den kendte teknik forarsages af den manueile sorte- 
ring og placering af de afskSrne filetskiver pd emballagebakkeme, som skal 
sselges til forbrugeme. 

N§r sortering og placering af filetsklverne foregar manuelt, vll det faerdlge 
30 resultat, som skal saelges til en forbruger, vaere afhaengig af den enkelte 
produktionsarbejdei^ faglige dygtighed. Dette betyder, at sdvel rUmateria- 
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leudnyttelsen som udseende og vaegt af det faerdige produkt vil vaere af- 
hsengig af den eller de personer. som bar forestSet produktionen af pro- 
duktet. svarende til at produktkvaliteten er personafhsengig. 

5 Det er derfor et formSI med opfindelsen at forbedre den kendte frem- 
gangsmSde og det kendte apparatur. 

Opfindelsens formSi tilgodeses ved en fremgangsmSde af den i indlednin- 
gen til krav 1 angivne type, som er karakteristisk ved, at en eller flere af 
10 processerne automatiseres baseret pd data fra mlndst et kamera, som af- 
bilder filetskiveme. 

Automatiseringen vil i praksis ofte ske ved, at kamera udgangssignaler via 
hensigtsmasssig hardware ledes til en computer, som via hensigtsmaessig 

15 signalbehandllng kan toike billederne fra et eller flere kameraenheder, der 
afbilder filetskiveme. Computeren kan ved hensigtsmaessig interface til 
produktlonsudstyret pa basis af de bearbejdede billeder automatlsk kon- 
trollere en eller flere af de til filetforarbejdningen og -emballeringen indga- 
ende processor. Automatiseringen vil i den givne eksempel ske via et com- 

20 puterprogram der tolker kamerabillederne og efterfolgende styrer proces- 
aktiviteteme. 

PS den mSde bliver det muligt at reducere londelen af produktionsomkost- 
ningeme, hvorved produktets konkun-enceevne forljedres. Samtidig reduce- 
25 res produktets kvalitetsafhsengighed af enkeltpersoners individuelle faglige 
dygtighed, hvorved kvaliteten g0res mere ensartet. og demned lettere at 
dokumentere og reproducere. 

Ved at automatisere processerne opnSs samtidig den fordel. at rdvareud- 
30 nyttelsen kan optimeres. 
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Som angivet i krav 2 er det karakteristisk for opfindelsens, at data fra 
mindst et kamera som afbilder en filetskive anvendes til placering af een pd 
en af flere mulige emballagebakker. Herved opnSs den fordel, at placerin- 
gen af den enkelte filetskive pS en emballagebakke kan automatiseres. 
5 Hvis en filetskive kan piaceres pd en af flere mulige emballagebakker, kan 
savel udvaslgelsen af hvilken af de mulige emballagebakker en given filet- 
skive skal piaceres pS, samt hvor p& den udvalgte bakke filetskiven skal 
piaceres optimeres ved automatiseringen. 

10 i krav 3 beskrives, at det endvidere er karakteristisk for opfindelsen, at data 
fra mindst et kamera som afbilder en filetskive anvendes til estimering af en 
eller flere filetskive beskrivende parametre sSsom vaegt, areal, farve elier 
form, hvor udfra processtyringen sSsom placering af filetskiven pa en af 
flere mulige emballagebakker foretages. Herved opnSs, at processeme 

15 som indgar i forarbejdning og emballering af fileter kan automatiseres med 
henbllk pa optimering af en vilkarlig af de parametre som direkte eller indi- 
rekte kan udledes fra de billeder, der er taget af de enkelte f iletskiver. 

Krav 5 beskriver at det endvidere er karakteristisk for opfindelsen, at esti- 
20 merede parametre sasom vaegten af en filetskive udledt af data fra mindst 
et kamera der afbilder filetskiven efter procesbearbejdningen sSsom place- 
ringen af filetskiven pd en udvalgt emballagebakke, kontrolleres af andre 
transducere sasom vejeceller. Safremt tykkelsen og massefylden af en fi- 
letskive er kendt, kan vasgten af en filetskive, hvis storste fladeareal kendes 
25 fra kameraafbiidningen, beregnes ved multiplikation af areaiet af filetskiven 
med tykkelsen multipliceret med filetskivens massefylde. 

Ved at kontroilere vaegten med en traditionel transducer som eksempelvis 
en vejecelle efter placering af en filetskive pS en emballagebakke opnas, at 
30 usikkerheden p& den samlede vaagt af filetskiver og emballage reduceres til 
usikkerheden pd en maling udfort af den traditionelle transducer med tiilaeg 
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af usikkerheden fra 6n kamera baseret vsegtbestemmelse af en filetskive. 

0vrige hensigtsmaessige udforelsesformer for f remgangsmdden er angivet i 
kravene 6-9. 

5 

Som naevnt angSr opfindelsen ogsa et apparat. 

Dette apparat er karakteristisk ved, ved at apparaturet anvender en eller 
flare af de i kravene 1-9 anforte fremgangsmdder. 

10 

Herved bliver det nnuligt, at automatisere processering sasom udskaering. 
sortering og emballering af filetskiver sdsom laksefiletskiver uden indblan- 
ding af manuel arbejdskraft hvorved slutproduktets produktionspris mininDe- 
res og kvaliteten optimeres. 

15 

Opfindelsen skal herefter naermere forktares under henvisning til tegnin- 
gerne, pS hvilken 

fig. 1 viser i et tredimenslonelt perspektiv et eksempel pa opskaering af en 
20 fiskefiiet sasom en halv lakseside i filetskiver hvor filetskiverne afbildes af et 
kamera og automatisk fordeies p& emballagebakker. 

fig. 2 viser samme eksempel som fig. 1 men set i et andet perspektiv. 

s 

25 flg. 3 viser samme eksempel som fig. 1 og 2 men set i et andet perspektiv. 
fig. 4 viser samme eksempel som fig. 1-3 men set i et andet perspektiv. 
fig. 5 viser samme eksempel som fig. 1-4 men set i et andet perspektiv. 

30 

Pa fig. 1 er med 1 vist en fiskefiiet som eksempelvis en halv lakseside der 
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skal opskdBres i filetskiver. Fiskefileten opskaeres i en sakaldt sticer 2 hvor 
tykkelsen af de skiver fisken skal opskasres i kan reguleres. Fiieten i det 
viste eksempel er fra en fisk, men opskaering af fileterjil fodevarer sker 
som bekendt fra mange andre emner end fisk eksempelvis kvaeg og fjer- 
5 kraa, og opfindelsen omfatter alle former for objekter som fileteres. 

De afskSrne filetskiver fores fra sliceren 2 via et transportbdnd 5 vertikalt 
ophaengt vaek fra sliceren. Filetskiverne 3 og 4 som fores fra sliceren 2 via 
transportbSndet 5 kan fikseres tit transportb&ndet i pigge, som er monteret 
10 pd transportbSndet. 

TransportbSndet 5 forer filetskiverne 3 og 4 forbi en raekke identiske trans- 
portborde 8, som er placeret parallelt med i det viste eksempel aekvidistant 
afstand, og hvorpa der horisontalt er placeret emballagebakker 7, hvorpa 
15 de fra transportbandet 5 transporterede filetskiver 6 kan placeres. 

Under transportbordene 8 er placeret vejetransducere 10 sasom vejeceller, 
som kan veje vaegten af en emballagebakke 7 med pdlagte filetskiver 6. 

20 Nar en fiietskive skal overfores fra transportbSndet 5 til en emballagebakke 
7, sker dette typisk ved hjaslp af et mekanisk aggregate som frigor filetski* 
ven fra piggene i transportbSndet og nedlaegger filetskiven pS emballage- 
bakken 7 p& en position bestemt af emballagebakkens placering pa det 
tilhorende transportbord 8. 

25 

Transportbandet 5 bevaeger sig vaek fra sliceren 2 i den ved 5A viste ret- 
ning. 

Filetskiven 3, som netop har forladt sliceren 2, afblldes af et kamera 9» 
30 hvorfra signalerne 9A fores til et computerbaseret centraludstyr, som kan 
toike biiiederne fra kameraet 9. 
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Den centrale computer vil mad fordel kunne interagere med det ovrige pro- 
cesudstyr heainder sliceren 2 transportbSndet 5. transportbordene 8, em- 
ballagebakkeme 7 og vejetransduceme 10. Computeren kan sSledes styre 
hele procesfbrlobet hemnder opskaering af fileter, transport af filetskiver (3 
5 og 4) pd transportbSndet 5, frigorelse af filetskiver fra transportbdndet 5 og 
placering af emballagiebakkeme 7 pd transportbordene 8. Transportbor- 
dene kan styres i den ved 8A anviste beveegelse, hvorved en ovenpd 
transportbordet 8 placeret ennballagebakke 7 kan styres og bevaeges. 
Vaegten af placerede filetskiver kan kontrolleres via vejecellenne 10. 

10 

Computeren kan sSledes pS basis af kamerabiliedeme af de enkelte filet- 
skiver bestemme pd hvilken emballagebakke en given filetskive skal place- 
res, samt livor pS den udvalgte emballagebakke en given filetskive skal 
placeres. 

15 

Ndr f0devarer som eksempelvis laks saelges som filetskiver placeret pa 
emballagebakker, er produktet ofte omsluttet af en plastfilm, som helt eller 
delvist er gennemslgtig, hvorved forbrugeren kan bese varen for kob. Det 
er sSledes vigtigt, at de filetskiver, som den potenttelle k0ber kan se gen- 
20 nem den gennemsigtige emballagefilrri, er sd indbydende og appetitlige 
som mulig forderved af fremme kebsprocessen. 

Med anvendelse af opfindelsen kan computeren pd basis af kamerabilie- 
deme af de enkelte filetskiver udvselge de mest attraktive filetskiver og pla- 
25 cere disse netop der, hvor forbrugeren i en given embaliage kan se filetsk'i- 
veme. 

De mindre attraktive filetskiver som maske er arealmsessigt mindre, misfar- 
vede eller pS anden made afviger fra idealbilledet for en filetskive. kan via 
30 en tilsvarende proces placeres, sa de dsekkes af de visuelt mere attraktive 
filetskiver. 
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De fdsrdigemballerede filetskh/eprodukter saelges ofte efter vaegt eksempel- 
vis sdledes, at produktet garanteres at have en vis mindstevaegt Hvis 
mindstevaegten er anf0rt til f.eks. 200 gram skal produktet naturligvis inde- 
holde 200 gram, men ait over det lovede er i praksis en foraering tit kunden, 
5 ofte betegnet "give away**, som det for producenten er vigttgt at minimere. 

Nar et kamera afbilder en filetskive, er det simpelt udfra en analyse af bille- 
det at beregne filetskivens areat. l-tvis filetskivens massefylde er kendt, 
hvilket normalt er tiifasldet, og tykkelsen af filetskiven ogsd kendes. kan 
1 0 vaegten af en fiietskive beregnes udfra kamerabiiledets data efter formlen: 

V=A*T*M 

Hvor : 
15 V=vsBgten 
A=arealet 
T=tykkelsen 
IV1=massefylden 

20 Hermed opnds, at vaegten af hver fiietskive kan beregnes umiddelbart efter 
billedet er taget af filetskiven 3, nSr denne er placeret p§ transportbdndet 5 
umiddelbart efter opskasring i sliceren 2. 

Ndr vaegten af en fiietskive kendes, kan filetskiven piaceres pS netop den 
25 emballagebakke 7, livor vdsgten passer bedst med henblik p& at nS en 
samlet sfutvaegt af hver emballeret produkt, der er sa taet pa det garante- 
rede som mullgt, for derved at reducere "give away" andelen til et minimum. 

Dette kraever naturligvis, at computeren som styrer hele processen husker 
30 hvad tidligere placerede filetskiver vejede, og pa hviiken emballagebakke 
disse er placerede. 
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Nar processen er automatiseret, sSledes at en cenlralcomputer styrer de 
enkelte delkomponenter, kan "give away" ogsS reduceres, ved at slutvaeg- 
ten af en emballage optimeres ved vaegttilpasning af eksempelvis den eiler 
de sidste filetskiver, idet vaegten af disse kan reguleres ved justering af fi- 
5 letskivetykkeisen. Dette kan stmpeit foretages ved at bruge den antageise, 
at to pa hinanden folgende filetskiver udskSret af samme emne, vil have 
tilnasrnnelsesvis samme areal, hvorved vaegten af filetskive nr. n+1 som 
folger filetskive nr. n, p& formelniveau kan beskrives som: 

1 0 V(n+1 )=V(n)*T(n+1 )yT(n) 
Hvon 

V(n-M): den onskede vaegt af nseste filetskive fra sliceren 
V(n): vaegten af sidste filetskive som liar forladt sliceren 
T(n+1): tykkelsen af naeste filetskive som ska! skaeres 
1 5 T(n) : tykkelsen af filetskiven som netop har forladt sliceren 

Der er naturligvis en usikkerhed pa vaegtbestemmelsen af en filetskive, nar 
denne beregnes p5 basis af et billede, som ovenfor beskrevet ved den an- 
f0rte formel. Usikkerheden fremkommer blandt andet som folge af variation 
20 i massefylden og variation af filetskivetykkelsen over hele filetskivefladen. 

Foruden justering af filetskivetykkelsen kan vaegten og desuden fornien af 
en filetskive aendres. ved at Justere vinklen mellem fileten der skal opskae- 
res og mediet sasom en kniv, vandstrdle eller laserlys som opskaerer fileten 
25 i filetskiver 

For at reducere den samlede mSleusikkerhed kan de estimerede vaegte 
beregnet udfra billeddata af flletskiverne kontrolleres ved at veje flletski- 
verne f.eks., efter de er blevet placeret pd emballagebakkeme med traditlo- 
30 nelle vaegttransducere sSsom vejeceller. 
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Ved at lave en sadan kontrolvejning kan opnSs, at usikkerheden pS den 
samiede vaegt af den emballerede vare foruden usikkerheden pa vejecelle- 
resultatet kun for0ges med usikkerheden fra ^n visuelt baseret vaegtbereg- 
ning, nemlig den der er foretaget af den pS emballagebakken sidst place- 
rede filetskive. 

Selv om opfindelsen er forkiaret i forbindelse nned en fremgangsmade og et 
apparatur til processering sdsom udskaering, sortering og emballering af 
fileter sdsom laksef lleter, er der intet til hinder indenfor de af patentkravene 
angivne rammer at anvende opfindelsens prindpper i andre sammen- 
haenge. 

Dette kunne eksempelvis vaere i forbindelse med udarbejdelse af brugsmo- 
deians0gninger. 



Patent- og 
Varemaerlcestyrelsen 

^° 1 7 JAN. 2003 

PATENTKRAV Modtaget 



Fremgangsmade til processering sasom udskaertng, sortering og 
embaiiering af fileter sdsom laksefileter kendetegnet ved at 
en eller flere af processeme automatiseres baseret pd data fra 
mindst et kamera som afbilder filetskiverne. 



Fremgangsmdde til automatisk processering af fileter 1 henhold til 
krav 1 kendetegnet ved at data fra mindst et kamera som af- 
bilder en filetskive anvendes til placering af f iletskiven p3 en af flere 
mulige emballagebakker. 

Fremgangsmade til automatisk processering af fileter i henhold til 
krav 1 eller 2kendetegnet ved at data fra mindst et kamera 
som afbilder en filetskive anvendes til estimering af en eller flere fi- 
letskive beskrivende parametre sSsom yaegt, areai; farve eller fomi 
hvor udfra processtyringen sdsom placering af filetskiven pS en af 
flere mulige emballagebakker foretages. 

FremgangsmSde til automatisk processering af fileter i henhold til et 
eller flere af de tidligere krav kendetegnet ved at estlmerede 
parametre sSsom vaegten af en filetskive udledt af data fra mindst 
et kamera der afbilder filetskiven after procesbearbejdningen sdsom 
placeringen af filetskiven pd en udvalgt emballagebakke kontrolle- 
res af andre transducere sdsom vejeceiler. 

Fremgangsmdde til automatisk processering af filetskiver i henhold 
til et eller flere af de tidligere krav kendetegnet ved at pro- 
cesstyringen hvor flere filetskiver skal placeres pa samme emballa- 
gebakke foruden data fra mindst et kamera som afbilder en filet- 
skive der skal emballeres anvender data fra tidligere placerede fi- 
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letskiver til fastlaeggelse af placeringen af filetskiven som skal em- 
balleres. 

6. FremgangsmSde til automatisk processering af fileter 1 henhotd til et 
eller flere af de tidiigere krav kendetegnet ved at placeringen 
af flere flletskiver pd samme emballagebakke foretages udfra det 
kamera baserede estimat af en filetsklvebeskrivende parameter sd- 
som vsegt, areal. fan^e eller form for hver enkelt filetsklve sdledes at 
en filetskives placering pd en emballagebakke bestemmes af en 
eller flere af de filetsklvebeskrivende parametre. 

7. FremgangsmSde til automatisk processering af fileter I henhold til et 
eller flere af de tidiigere krav kendetegnet ved at placeringen 
af flere flletskiver pa samme emballagebakke foretages udfra det 
kamera baserede vaegtestimat for hver enkelt filetsklve saledes at 
totalvaegten af flletskiver pa en emballagebakke falder indenfor et 
forud fastlagt inten/ai. 

8. Fremgangsmdde til automatisk processering af fileter i henhold til et 
eller flere af de tidiigere krav kendetegnet ved at kamera ba- 
serede vaegtestlmater af flletskiver verificeres ved kontrolvejning 
med en eller flere vejetransducere sdsom vejeceller. 

9. Fremgangsmdde til automatisk processering af fileter i henhold til et 
eller flere af de tidiigere krav kendetegnet ved at udskserin- 
gen af en filetsklve I en raekke fra samme objekt sasom en laks sty- 
res udfra kameradata fra afbildning af den foregaende filetskive fra 
samme objekt. 

10. Apparatur til processering sasom udskasring, sortering og emballe- 
ring af fileter sisom iaksefileter kendetegnet ved at apparatu- 




ret anvender en eller flere af de i kravene 1-9 anferte fremgangs- 
mdder. 



Patent- og 
Varemaerkestyretsen 

1 7 JAN. 2003 

SAMMENDRAG Modtaget 

Opfindelsen omfatter en frenngangsmSde og at apparat til processering 
hemnder udskaering. sortering og emballering af fiieter sdsom laksefileter. 

Med opfindelsen automatiseres filetprocesseringen ved anvendelse af data 
fra et kamera som afbilder filetskiver som skal sorteres og embaileres. 



Med udgangspunkt i en analyse af billeder taget af filetskiver kan filetskl- 
10 veme automatisk sorteres efter eksempelvis vaegt eiler udseende. 

Den automatiserede sortering omfatter sdvel udvalg af hvilken emballage- 
bakke en filetskive skal piaceres pS, som hvor pa emballagebakken filetski- 
ven skal piaceres. 

15 

(Fig. 1 foreslas offentliggjort). 
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